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Agenda

= Aplicaciones Motion

- Necesidades principales en aplicaciones motion
- Motores

= Arquitecturas y soluciones motion ABB

- Seguridad ABB
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Aplicaciones Motion

= Cut to lenght
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Aplicaciones Motion

- Espaciado
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Aplicaciones Motion

= Corte al vuelo
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Aplicaciones Motion

= Corte al vuelo: Cizalla rotante
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Aplicaciones Motion

= Corte al vuelo
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Aplicaciones Motion

- VFFS: Vertical wrapper
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Aplicaciones Motion

- HFFS: Flow pack wrapper

’.
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Aplicaciones Motion

- Etiquetado
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Aplicaciones Motion

= Corte por agua
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Aplicaciones Motion

= Movimientos interpolados coordinados a ejes externos
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Aplicaciones Motion

= Aplicaciones con robots
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Necesidades de control

- Control de par
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Necesidades de control

- Control de par

= Control de velocidad
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Necesidades de control

- Control de par
= Control de velocidad

= Control de posicion
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Necesidades de control

- Control de par
- Control de velocidad
= Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

4 N
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

- Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones FLY
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones FLY

Ratio
\L \l, Master Distance
sincronismo Home
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones FLY




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

- Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY

= Funciones CAM
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones CAM
Transformacion de una leva mecanica en una leva electronica.

Eje esclavo: su movimiento depende de la geometria de
—>

la leva mecéanica vy la velocidad del master

/ Leva mecanica: define el movimiento del esclavo

—> Eje master, gira a velocidad variable

> | Levas mecanicas
N
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones CAM

30C
200
100
»[3

Oo 90 180 270 360
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Funciones CAM

Perfil posicionado Prefil posicionado
estandar ) CAM

Pos

Esclavo

(7]

Pos master

Perfil CAM realizado con husillo.

Noviembre 32014 | Side 26 Mpm»



Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

- Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY
- Funciones CAM

= Splines
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Splines

o A
Posicion

T T2 T3 Ta .
| 1 | Ts ] tiempo
Y v Y Y Y P
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Splines

. Ads () Position  Bzis 0 Weasured Speed

Axig 0 Position

Tirne in ms
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

- Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY
- Funciones CAM
= Splines

- Movimientos coordinados entre ejes
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Movimientos coordinados entre ejes
= Movimiento lineal
= Movimiento Circular

= Movimiento Helicoidal
AXis 2

A
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Necesidades de control

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

= Movimientos coordinados entre ejes

= Mecanismos cartesianos

= Mecanismos no cartesianos
= Robots

= Cualquier tipo de mecanismo

A\ IDED
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Necesidades de control

- Control de par
- Control de velocidad
= Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par
- Control de velocidad
- Control de posicion
= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY
- Funciones CAM
= Splines
- Movimientos coordinados entre ejes

- Funciones Latch, sentinel, triggers ...
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

- Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:

- Funciones Latch, sentinel, triggers ...
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Necesidades de control

= Funciones Latch, sentinel, triggers ...

= Funcién Latch

t<1us

| Pos.Encoder>

DRIVES
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Sistema

/Maguina

- Di, DO, Al, AO

- Determinada
condicion.
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Necesidades de control

= Funciones Latch, sentinel, triggers ...

= Funcién Sentinel

Source 1

What to monitor

Criteria

What to look for

Sentinel

Channel

Action

\What to do when criteria

are met

Source 2

What to compare with

© ABB Group
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Necesidades de control

= Funciones Latch, sentinel, triggers ...

= Funcion trigger

Automatico —
Go —
Latch
InState Inicio sepugncia
del movimiento
Index_Pulse ——
FWD_Motion — . :
- Un eje se puede configurar para que
Rev Moton ——  funcione en u_n,modo fijo 0 mu_Iy
modo en funcion de la aplicacion.

Sentinel —
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

- Control de par
- Control de velocidad
- Control de posicion
= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY
- Funciones CAM
= Splines
- Movimientos coordinados entre ejes
- Funciones Latch, sentinel, triggers ...

= Interface E/S
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

= Interface E/S

= Un sistema dedicado a aplicaciones motion debera
contar con las siguientes caracteristicas:

DI DI rapidas
DO DO rapidas
AO Al
[ Encoders J [ Buses de ]
campo
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Necesidades de control

- Control de par
- Control de velocidad
- Control de posicion
= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones FLY
- Funciones CAM
= Splines
- Movimientos coordinados entre ejes
- Funciones Latch, sentinel, triggers ...
- Interface E/S

- Buses de Campo
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Necesidades de control

- Buses de Campo

vaViodbus
- Usos de lo buses de campo _ o
- Expansion E/S CANopen
= Can Open, Profibus, Profinet,.... ®
- Comunicacién con HMIs, PLCs, robots, BlU/S
- Seguridad: profisafe @EOEn
. PTG ]
= Tiempo real e
ETHERNET NS "B mm 2
+ EtherCat POWERLINK
= PowerLink
ol . ., EtherCAT.
= Periféricos: Sensores, instrumentacion, encoders etc..
A IDED
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Necesidades de control

- Control de par

- Control de velocidad

= Control de posicion

= Sincronismo y coordinacion entre ejes reales y virtuales:
- Funciones Latch, sentinel, triggers ...

- Interface E/S

- Buses de Campo

= Gestion del bus de continua

© ABB Group
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Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

= Aplicaciones con grandes dinamicas:

= Algunas aplicaciones, necesitan un aporte de energia
puntual para acelerar, y necesitan también poder
evacuar la energia que el bus de continua no es capaz
de absorber durante una desaceleracion.

= Aplicaciones regenerativas

= Algunas aplicaciones estan continuamente generando

energia al trabajar en el 2,4 cuadrante constantemente.

© ABB Group
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Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

- Resistencias de frenado
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Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

= Compartir bus de continua
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Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

= Compartir bus de continua
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

= Compartir bus de continua

B e e
i 11 1l B .
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

= Gestion del bus de continua

= Compartir bus de continua

BBBBBBBBB
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Necesidades de control

)
[ Automatizacion }
= ApllcaC|on
_-‘95 Motlon
=
(@)}
(¢b}
e 4[ Profiler }4__
&
[ Control de Motor ]7
—_
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Agenda

= Aplicaciones Motion

- Necesidades principales en aplicaciones motion
= Motores

= Arquitecturas y soluciones motion ABB

- Seqguridad

= Automation builder
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Motores

= En una aplicaciéon motion, pueden convivir diferentes tipos
de motores.

- Las caracteristicas en las que nos fijaremos a la hora de
seleccionar un motor u otro seran:
= Precision en el posicionado.

« Necesidad de sobrecarga del motor y rango de velocidad.

= Dinamica del movimiento.

En funcion de las prestaciones requeridas seleccionaremos
un tipo de motor u otro.

© ABB Group "“Is ==
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Motores

= Tipos de motores dedicados a aplicaciones maotion.

Motores paso a paso

Servo motores AC

Motores HDP
Motores AC

Servo motores lineales
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Motores

't = Motores Paso a Paso
—_y g0 — 42

N .
\ 28

N = §|

* o

. L. ‘\-"—- —_

~ \ <

— = 24 VDC il =

/
/

| |

0 1000 2000 3000 4000 5000 6000 7000
(300)  (B0OD)  (900)  (1200) (1500)  (1800)  (2100)

Speed in full steps per second (RPM)

« Potencias pequefias
« Velocidades bajas

= Posicionamiento con precision sin necesidad de feedback
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Motores

= Servo motor AC

« Zona amplia de par constante.

- Par maximo de 2 a 5 veces el par
nominal.

= Gran precision en el posicionado

- Elevada respuesta dindmica
- Necesidad de feedback

= Nivel de eficiencia del 95%

= Nivel de proteccién estafiar IP65.

© ABB Group
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<Packaging
>Food&Beverage
>Handling
>Plastic & Ruber
>Labeling

>Life science
>Medical
>Pick&Place
>Semicon
>Pharma

>CNC
>Electronic
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Motores

= Servo Motores Lineales

= Alta repetitividad — Resolucion de 0.1 micras, todas los componentes
son idénticos.

= Alta precision — de 2.5 micras/300mm

= Sin backlash

» Altas aceleraciones de 1 a 10g lo cual implica tiempos de ciclos mas
bajos y se mejora la productividad.

- Altas velocidades. Velocidades hasta 8m/s.

- Alta fiabilidad y durabilidad. Sélo hay dos partes y sélo una esta en
movimiento.

= Sin mantenimiento. No hay partes en contacto, por lo tanto se reduce
la friccion entre componentes.

- Facil de instalar. Los motores lineales estan disefiados para permitir
tolerancias en la alineacion.

© ABB Group
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» Baggage Handling

> Bottle Labeling

» Coordinate Measurement
» Diagnostic Probe

» Disk Certifier

» Electronic Assembly

» Food Processing

» Inspection Equipment

» Laser Cutting Machines
» Laser Surgery Machine

» Machine Tool

» Mall Sorting

» Material Handling

> Medical

» MRI & X Ray Equip

» Packaging Machinery

» Part Transfer Systems

» PCB Assembly/Inspection
» PCB Drilling

» Pick & Place Systems

» Precision Grinding

» Printing Application

> Robotic Applications

> Semiconductor

» Sorting Machines

» Surface Mount Assembly
» Wafer Etch Machines

» Vision Inspection
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Motores

Speed [rpm]

= Motor HDP
3500 450
3000 N T 400
\ + 350
2500 \ ~—
4 300
£ N\
=, 2000 / \ 1 250 i
(5] —_
=} (<5}
g 1500 e N + 200 =
[a
= / \\ 1 150
1000 —
// + 100
500 15
0 )
) 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500

- Maxima relacidon potencia / tamafio

- Amplia gama de regulacién de velocidad

- Alta dinAmica gracias a la reduccion de inercia en el rotor
- Alta eficiencia

- Compacto, ligero y de construccién robusta

- Disefiado para la aplicacion industrial de altas prestaciones dinamicas

© ABB Group
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>Steel
>Blanking
>Cut to lenght
>Slitting
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Motores

= Motor AC

Rango de potencia muy elevado.

© ABB Group
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« Elevada respuesta dinamica.

= De fundiciéon de hiero de eficiencia IE3, IE4.

= De fundicion de Aluminio de eficiencia IE2, IES.

ACS800/50 Hz, Temperature rise B
T/Ty (%)

120

Separate cooling

100
80 -
| Sizes
\ao 132
80 '
Sizes
160-450
40 4 ‘
|
0 - : !
0 20 40 60

80 100
Frequency (Hz)

> Conveyors

Y V V V

Bombas
Ventiladores
Centrifugas
Premsas
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Motores

= Motor de reluctancia
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Agenda

= Aplicaciones Motion

- Necesidades principales en aplicaciones motion
- Motores

« Arquitecturas y soluciones motion ABB

- Seqguridad

= Automation builder
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Control Centralizado

v

/PLCAC500 NextMove Drive\

Control Descentralizado
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

# Wain

Control Centralizado ) G
o X m

PLC AC500 n JL

= Solucidén Escalable g 1“'

= Solucion Flexible ]A i

- Seguridad integrada + PROFIsafe | .
- IEC61131 .
- Automation Builder o |
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado PLCopen Motion Control Central Motion Control

PLC AC500 Function Blocks Implementation Guided Device
R
. . . Multi Axes
" Single-Axis Motion
H . CHC_MOTION_KERNEL_REAL
. Multi-Axes Motion Jouae |
. . -{DRNVE_REF_OK L —v
L] —-DRVE_INOPERATION r_FAILT—
Coo rd In ated Motion (3 D) -{DRIVE_ACTUALPOSTION DRNE_RELEASE— Eth e rcATm
s> DRIVE_SET_REF—
MC_MoveVelacity *{CONTROL PARRIETER > DRIVE_SET_POSTION|—
_MoveVeloci Joe (CE[— 1t1
osias R e Position Reference
+ —|velocity MC_MoveRelative I_
—Acceler: JExecute Dnnel
—{Deceler Distanct MC_MovePath
1 —Jerk —velocity —{Execute Done-
; 1 —Directiol Jaccelers—{PositionOfiset Busy-
| —BufferMi {Deceler—{¥elocityScaling Active-
L —Axis = JJerk Positi i Comt Ahorted
| BufferM¢—{BufferMode Error-
Jawis » —{TransitionMode ErrorlD-
—_ TransitionParameter
—PathDataRef &
] s MC_PositionProfile
i —Execute -
TimeSca MC_Camin
ion: —[Execute ikl
PSSSZ_MC_E —(F);zgltuns Mastero MC_MoveSuperimposed
il e slaveoft —E}I(ecute Donef—
: - _|Masters Distance Busy—
isAbsely T e —VelociyDift Active| —
+ Type RIvESE ion o g
“[Imekos _IMasters: —{Deceleration Error—
BuMerMo | etory: ek ErroriD{—
—Aus & avis »
—Master &
—iSlave »
MC_Gearln |
CODESYS g it
_RatioNume MC_StepLimitSwitch L
et ~Execute Nanal
zans[:}sn;:r_ Direction MCA_Joghxis
N L v —JogForward Done—
" —{JogBackward Busyt—
.- —{Velocity
“|Recelaratig o Jogvelo Activel—
] o i —JogAce CommandAborted—
aster & —Decelergnt_JUgDe’: s
Jslave » —TorgueLim
A HimeLimit -ouJerk ErrorlD—
_|bistanceLiMinJogDistance
Buferitode 1448 &
s +

© ABB Group
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
PLC AC500

[Application Program with PLCopen Motion Control ]
|

+ —
EtherCAT. _
‘ Servo Drive (Non-Intelligent)
\
’ = Position " Speed [_
PS552-MC-E Reference | ® F():OSTOT MotiFlex E180
: ontro
+ Profile MicroFlex 150
Generator
(B ACSM1
< Actual
CODESYS \ ) Position
—\//
[Ethercm:,‘- f
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Arquitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

ABB AC500 PLC
* EtherCAT Master
* |EC61131 programming
» PLCopen Motion

Y]

Centralizado
PLC AC500

bﬂ»v-]

PS552-MC-E
+

(B

CODESYS

Rotary / Linear Servo

© ABB Group
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

PLCopen Motion Control Central Motion Control

Centralizado . ,
Function Blocks Implementation

PLC AC500

Guided Device

" Single-Axis Motion
. Multi-Axes Motion Jousie

. . -{DRIVE_REF_OK
=  Coordinated Motion (3D) MO
:CEZT;OL_PARMETER >

MC_MoveVelocity J0»
—Execute Invelocity

+ —{velocity MC_MoveRelative I_
—Acceler: JExecute Dona
—{Deceler |Distanct MC_MovePath

CHC_MOTION_KERNEL_REAL

—Jerk —velocity —{Execute Done-
| —{Directiol JaccelersPositionOffset Busy-
—BufferMi {Deceler—{¥elocityScaling Activel- CHC_MOTION_KERNEL_REAL

s & Jerk P Comrr Aborted -E’;v:fsﬁair " —
—{Bufferti-|Bufleriode Enors {DRNE_INOPERATION FAILT—

s = —{TransitionMode ErroriDf- JoRVE_scTUALPOSTION £ [

—_ TransitionParameter s> —
—PathnataRef ~{CONTROL_PARAMETER > -

MC_PositionProfile g REFERENCE—

S
POSION_REFERENCE[—

i -
L i —Execute
—TimeSca i MC_Camin R
_positions JE*ecute
PSSSZ-MC-E _(F);zg;un. —MasterQ MC_MoveSuperimposed
Inumper  staveort JEecute Donel—
Jistbsoly {iasters Tistance. e
+ iType glavese: |VelocityDiff Active— CWC_WOTION_KERNEL_REAL
iy ion c borted JEneBLE
_ngremeE _|Masters: -|Deceleration Error— “giﬁ—ﬁigmm
—BufierMo Jor o
Javis . MasterV: ek ErmoriDI— -DRWE_ACTUALPOSTION
—Aus & RS
Master & CONTROL_PARAMETER >
] o>
" —iSlave »
MC_Gearln

CODESYS g it
_RatioNume - MC_StepLimitSwitch N L
—{RatioDenor|EXecute s
—Mastervaiui{Direction MCA_Joghuds
i i JogForward Done— CHC_WOTION FERNEL_REAL
_ ’ —{JogBackward Busy— JerwnLe - - -
.- —{Velocity
“|Recelaratig o Jogvelo Activel— {DRIVE_REF_0K
] o i —JogAce CommandAborted— ~|DRIVE_INOPERATION
Jaster s -{Deceteratic]9 —DRVE_ACTUALPOSITION
TorqueLi —JogDec Error— S
—{Slave » quetim s>
e _imeLimit Jo8-erk ErrorlD— {CONTROL_PARANETER >
_|pistanceLi —Mi.nJogDistance Hioe
Buferitode 1448 &
s +

© ABB Group
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R
Multi Axes

—
EtherCAT.

Position Reference

Velocity Reference

Profinet, Profibus, CANopen, ...

(+ Position Feedback)

Velocity Reference
Analog Output

(+ Position Feedback)

Velocity Reference

Via PTO

\

A
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
PLC AC500

[ Application Program with PLCopen Motion Control 1

=
AO, PTO, _
PWM, Fieldbus f\ Standart Drive (analog drive)
iy MotiFlex E180
Fszz?eer((jance * -
( \ Position ; Speted| }__ - MotiFlex E100
PSST-MC-E Profile | Control — ontro MicroFlex 150
Generator MicroFlex 100
.' ' Actoal MicroFlex
CODESYS ~— Position ACSM1
FastCounter\/
, Fieldbus
J

AL 1D HD

© ABB G
e Mpm»
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Control Centralizado

Vv .

NextMove

© ABB Group
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Solucion dedicada a apps Motion j_ "

= Potente interfaz E/S )é J“l

. 20 DI (4 fast DI 1pus)

i TYa

. 2x Al (12 bits)

« 4 AO (12 bits)
= Expansién E/S via Can Open ﬁ 1‘7

3 x Encoder incremental

- Stand alone, PC, Rack, RT, Analog Lh i

- Servo drives y motors paso a paso &
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
NextMove

Guided Device

E
Multi Axes ETHERNET R 0 =2

Stand Alone ‘, Position Reference POWERL'NK -

MotiFlex E180

MotiFlex E100

NextMove E100 MicroFlex 100
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Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
NextMove

Application Program with Mint

NextMove E100 |

+ ETHERNET NS 0 mm 3
AR Mint WorkBench POWERLINK
v N MotiFlex E180
N Positi
osition
Reference_ MotiFlex E100
Profile MicroFlex 100
Generator ACSML
< Actual
\ ) Position
ETHERNET B l-l\//
POWERLINK
AL 1D HD
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
NextMove

ABB NextMove €100
* POWERLINK Master
* MINT programming
* Multi-axis motion

NextMove E100
+

AR Mint WorkBench
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion

Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
NextMove

Guided Device

MotiFlex E180

Multi Axes ETHERNET Mg g mm a
Stand Alone q Position Reference. POWERLINK
_ _ Stand Alone ‘, Velocity Reference: Analog Output
NextMove ESB (+ Position Feedback)
, oo Solucién PC

Velocity Reference: Analog Output

MotiFlex E100
MicroFlex 100

' - MotiFlex E180
" MotiFlex E100
MicroFlex 100

A«'!"? )

\ %

NextMove PCI

Solucién Rack

(+ Position Feedback)

Velocity Reference: Analog Output

NextMove ES

© ABB Group
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(+ Position Feedback)

MicroFlex

ACS355
ACS800




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado

NextMove
[ Application Program with Mint 1
[ AO, PWM L Standart Drive (Analog drive)
N
ﬁ;\ ;p?ed e MotiFlex E180
ererence )
Position > Speed | - MotiFlex E100
: - Control — Control o .
Profile = s MicroFlex 100
Generator .
NextMove ES MicroFlex
+ \ J Actual ?(;/ 34 ACS355
AR Mint WorkBench Position - ACS880
\//
FastCounter,
Encoder input j
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
NextMove

NextMove ESB |

+ 1 I
ABE Mint WorkBench g g o
5 ABB
l:]
ABB ]
g
» 2l
o0

Ok
o
o

Rotary / Linear Servo



Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

Centralizado
NextMove

NextMove ESB
+

AR Mint WorkBench

BBBBBBBBB

= Soluciones de Control ABB

1
il
e

o
o

Rotary / Linear Servo




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

BBBBBBBBB

= Soluciones de Control ABB

Control Centralizado

v

MotiFlex E180

- EtherCat maestro

- Control de hasta 4 ejes

- Expansion E/S via EtherCat
= Menor espacio en cabina




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado .
MotiFlex E180 Servo Drive (intelligent)

Vs

Application Program with Mint

/—+—\

Position
Reference “ ]L.
Profile q $.
Generator
Actual I \:
\ ) Position / i
+
ABB Mint WoriBench T Servo Drive (non intelligent) _d_'*ﬂ-
Position " Speed [_.
Reference | Position . Control MotiFlex E180
[EtherCA'I:."g Control MicroFlex E150
ACSM1
Actual
Position
© AB Group A IDED
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado :
MotiFlex E180 Servo Drive (ntelligent) #’ R
_y ummn
Application Program with Mint = n
‘ Position
Reference “ ]L.
Profile $.
Generator q
i AN !
+ Position
ABI Vint WorkBench T Servo Drive (non intelligent) _d_'*ﬂ-
. B MotiFlex E180
Zoston 4O~ Positon O Speed |- e
ETHERNET Wl 0 =21 T Control |— Control MotiFlex E100
POWERLINK
MicroFlex 100
Actual ACSM1
Position ’ ®me
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Centralizado
MotiFlex E180 ETHERNET Wl g mm i

EtherCAT — POWERLINK




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Control Descentralizado

@ .. fr:
I
e— I

Servo Drives i l ERE

BBBBBBBBB



Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Descentralizado

CP600 HMI via

Servo Drives Ethernet Modbus TCP front
Ethernet port
f)éﬁnﬁjl
Eth t TCP/IP o ’ = Switch required for
erne ° oooo : !

Configuration at the

EtherNet/IP

Modbus TCP/IP Eet\rr:;r:ar?e via generic

RAW Ethernet

+ e 6xDI
- JLt «  Dual high speed Latch
‘.‘.IH; Mint WorkBench ‘-'L inputs for registration
!.l.-l
« 4xDO
e 2XxAl10v

¢ 1xAO 10v
«  1lxrelay

aliile

Encoder out

N Dual Encoder

. . function. e.g.
Line Shaft or
dual feedback

© ABB Group L4 b
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Descentralizado
Servo drives

[Servo Drive (Intelligent, with Application Programmlng)

A

.- Speed L = -
Profile 'Z:OS”;'OT Control ,
Generator ontro

AAIREE Mint WorkBench




Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

Descentralizado
PLC AC500

[Application Program with PLCopen Motion Control ]

A
Parameters Fieldbus
Commands Servo Drive (intelligent, with motion Application Programming) # Wn
A 4
, Position Speed
Profile Control Control
Generator

A Mint WorkBench
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arguitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

PLC or other device

i

HMI Feldbus

I= mimll R-THub Ethernet Powerlink ‘ E
l : . 5 I
il i B B il i B BT : v 4 ;
Line shaft A ™ ™ ™ Ass Ay Ase ™ ' i
encoder H :
==l CANopen = e = B : '
i i i i m i i i i W e { 0 CANopen I/0 :
L - - e . . L] L] L] L] | ! Intelligent Drive f
Nopen 1/0 ' | CAN /0 | N . system- Mint Lite i
i GEEES HRR ...' 5 programming or Mint |
e ! ' Machine Module :
s I a 3 i ;

i

-! CANopen 1/0 CANopen I/0 l
el b \ g — ]

Encoder/resolver dual AC servo, AC vector
feedback or line shaft or linear motor
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Arquitecturas y soluciones Motion ABB

= Soluciones de Control ABB

=

( POWERLINK EthercAT~ POWERLINK EthercAT~

P e = B RER

Micro 1ph Servo

Linear Motors BSM Servo Motors & Gearheads AC Motors Jokab Safety

© ABB Group
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Agenda

= Aplicaciones Motion

- Necesidades principales en aplicaciones motion

- Motores
= Arquitecturas y soluciones Motion ABB
« Seqguridad

= Automation builder

© ABB Group
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Safety
PLC de seguridad AC500-S de ABB

© ABB Group
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
¢, Qué significa PROFISAFE?

PROFIsafe

BBBBBBBBB
11 de novieml
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
¢, Quée es el canal negro?

Standard Standard
Safety application, application, Safety
application e.g. diagnosis e.g. diagnosis application

PROFlsafe PROFlsafe layer
layer EVE
naar j’ . ndar / /fﬁﬁr.
_— =y
O
//3'/ | z
T

N )

A

> “Black
Channel”

(Industrial Ethernet)

© ABB Group ‘l .. ..
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Gestidon de errores

- La comunicacion PROFIsafe debe asegurar la transferencia de datos sin
errores.

@@@@@@
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Estructura de hardware

1. Mddulo de comunicacion
estandar

2. CPU de seguridad
3. CPU estandar

4. Médulo de E/S de
seguridad

5. Modulo de E/S estandar

6. Modulo de E/S de
seguridad

#5093
h

avoe 0
o8
o
o8
o
o
o
o
o

Se9scoese
-
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Estructura de hardware

1. Mddulo de comunicacion
estandar

2. CPU de seguridad
3. CPU estandar

4. Médulo de E/S de
seguridad

5. Modulo de E/S estandar

6. Modulo de E/S de
seguridad

#5093
h

avoe 0
o8
o
o8
o
o
o
o
o

Se9scoese
-
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Estructura de hardware

1. Mddulo de comunicacion
estandar

2. CPU de seguridad
3. CPU estandar

4. Médulo de E/S de
seguridad

5. Modulo de E/S estandar

6. Modulo de E/S de
seguridad

#5093
h

avoe 0
o8
o
o8
o
o
o
o
o

Se9scoese
-
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Hardware de seqguridad

= - Certificados por TUV hasta SIL3
- (IEC62061) y PL e (1SO13849)

CPU
SM560-S

ccccc
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Hardware de seguridad

CPU
SM560-S

© ABB Group
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Dls
DI581-S

Certificados por TUV hasta SIL3
(IEC62061) y PL e (1SO138409)

- “..%
hhahnnE

DIs/DOs
DX581-S

SSsssssar
BMhanennn

I SESSSSRSeN
| mmmnnannnn

Als
AI581-S Base de
terminales
TU582-S AL IDED



Médulos de E/S para expansion y remota
a través de PROFINET
Version estandar y para condiciones

Certificados por TUV hasta SIL3
extremas disponibles (XC)

(IEC62061) y PL e (1SO13849)

TEEFREETRRE Y ymwmwwnw

sizlalaslslaigiaizlall  beseSSSS

% Vo o F SN uneny
2 ARHARR IS
suusswunw
INNBINNS

Dls

/SRR ...
S88880s8ee

@
2 @
C5

=

9]

PLC de seguridad AC500-S de ABB

Hardware de seqguridad

|
CEY temmmwaw

ISBVBIRIS
L LT

19399995

L5550 04 0]
19333993

%
—
o)
L0
(@]

DIs/DOs
DX581-S

2993939

...
29999999

SEme.--.

terminales

AL 1D ED
Mpm»

TUS82-S
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Disponible también para condiciones extremas (XC)

« Temperatura de servicio ampliada (-40 °C a +70 °C)

« Inmunidad ampliada a vibraciones (2G/4G)

« Inmunidad ampliada a gases peligrosos y niebla salina
e Uso a alta altura (4000m)

* Requisitos EMC ampliados



PLC de seguridad AC500-S de ABB
Herramienta Software

e i ject 1

ject. er Plus
Fle Edt View Project Toos Window el
S~ =2 | 8 0% .
Devices ~ 8 X|| [] startpoge | [ AISSLS | [ ACS00SMSE0S | (] DXS81S || CO ntrol B u I Id er PI u S
=[5 SafetyTraining SolutionProject 1 Avust -
=-{ff) Acso0_pms83_ETH (ACs00 PMsE3-ETH) informaton |
[0 acso0 :
{1 cPU_parameters (CPU parameters) .,
= 10_8us (0-Bus) [ Vendor: ASE Automation Products GmbH
[ A1561.5 (a1561-5) Categories:PLCs
[ Dxs81_s (DX681-5) [
=g Interfaces (Interfaces) Version: 2.2.0,
£ com1_online_Access (oM -Online| Order Number: 154Px40300R0271
£ COM2_0nline_Access (COM2 - Online Description: AC500, Prog Logic Controller, 1MB, 24/DC, ETHERNET,
24R5232/485, FEP, SD-Card Slot, LCD Display
1 FBP_Online_Access (FEP- Online Acce 15AP 140300R0271: PMB3-ETH
= 1_modules (¢ '1: PMSB3ETHXC
+ 2% Onboard_E Ethemet)
=-2f]  ACS00_SMS60_S (ACS00 SMS60-5) ge:
B0 acso0_s

= {F _CMSs79_PNIO(CHS78-PNIC)
=) cM579_Master (CM579-PNIO-Masty
=¥ c1s02_Pni0 (CIs02-PN10 (v3)
[ cI502_10 (CI502-10 (v3))
{7 p1ss1_s (D1s8L-5)
£ Tas24_Slots (Dummy module)
€ TAS2¢_Slott (Dummy module)

© ABB Group
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
erramienta Software

N i ject.1 Control Builder Plus

Be Edt Vew Poject Toos Window Hep

H S| |84 25 1T

Devices

-2 x
=[5 SafetyTraining SolutionProject 1 Avust -
=T ACs00_PMsa3_ETH (AC500 PM583-ETH)
[0 acso0
& CPU_parameters (CPU parameters)
=-[ 10_8us10-805)
1) atse1_s(A1S81-5)
DX581_5 (DX583-5)
o Interfaces (Interfaces)
26 com1_online_Access (coM1 -Onlin
LD com2_online_Access (COM2 - Onlin|
) FBP_Online_Access (FBP- OnlineAc
=@ Ccommunication_modules (Communicatior
+ B Onboard_Ethernet (Onboard Ethemet)
([ ACS00_SMSs0_S (AC500 SM560-5)
* B acsoos
= {F _CMSs79_PNIO(CHS78-PNIC)
=) cM579_Master (CM573-PNIO-M;
=¥ c1s02_pnio (Cis02-pNI0 (v3]
) cr502_10 (C1502-10 (v3)|
[ DIsa1_s (D1s81-5)
TAs24_Slot3 (Dummy module)
TAS24_Slot4 (Dummy module)

Bl strtpege [ missis [[{) AcsoosMseos ([ DxseLs |

Informaton |

Name: ACS00 PMS33-ETH
ion Prodiucts Gobi

Control Builder Plus

(* activates the funct

annel mode 1
\annel mode 2 *

CODESYS Safety

ad(TA)}
1B = deg(ATAN(SINRad(TA))T1|
IF T1 <0 THEN B = B+ 180; EN

IF B> 180 THEN
8 := 8- 180.
O1GIELSIF B < 180 THEN
B=8+

ND_IF
IH = deg{ASINICOS(D) ‘COS(Rar
RF = 1.02/ TAN{Rad(H* 10.3/(H
HR = H + RF / 60;

© ABB Group
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Libreria de seguridad




PLC de seguridad AC500-S de ABB
Herramienta Software

N i ject.1 Control Builder Plus
Fie Edit View Project Tools Window Help

H S| |84 25 1T

S e ¥ e T T Control Builder Plus
= é{ai:\é::iﬂi,m (AC500 PM583-ETH)

& CPU_parameters (CPU parameters)
10_Bus (1f0-Bus)
[ anss1_s(aIs61-5)
DX581_5 (DX583-5) y
@ Iterfaces (Interfaces) B CTION_BLOCK ModeSwitch
£ com1_online_Access (oM - Onlin| | 3 Risar
LD com2_online_Access (COM2 - Onlin|

Name: ACS00 PMS33-ETH
ion Prodiucts Gobi

s CODESYS Safety
) FBP_Online_Access (FBP- OnlineAc BOOL
=@ Ccommunication_modules (Communicatior BOOL
+ £% Onboard_Ethernet (Onboard Echemet) BOOL
([ ACS00_SMSs0_S (AC500 SM560-5) 3 .DO = TRUNC(JD - 05) + 05, ]
* B acsoos 0007(7 = (TRUNC(N - 0.5) + 0.5) / 36525:

= {F _CMSs79_PNIO(CHS78-PNIC)
=) cM579_Master (CM573-PNIO-M;
=¥ c1s02_pnio (Cis02-pNI0 (v3]
) cr502_10 (C1502-10 (v3)|
[ DIsa1_s (D1s81-5)
£ Tas24_Slots (Dummy module)

——
f TAS24_Slot4 (Dummy module) 8 :=8-180. —
O1GIELSIF B < 180 THEN
B =8+ 180;
=

0008IP = modR(6.697376 + 240005134 * T + 1,002738 * TOD_TO_REAL(DT_TO_TOD{ute)3600000, 24).
BIP = PH * 15 + longltude;

[TA = P - deg(A)
[T1 := COS(Rad(TA)
8 = deg(ATAN(SIN(Rad(TA))T1)
IF T1 <0 THEN B = B+ 180; EN

HE)

- TAN(D}*CC

ND_IF:
0015 = deg{ASINICOS(D)*COS{Ra
RF = 1.02/ TAN(Rad(H+ 10.3/(H
HR = H+ RF /60

Libreria de seguridad

Fle Edt  Optons
Eopen P cry

Sort

EXP o Sove report + (4 Printreport + | 43 a Copy report « | (@) Help

(= POUs 1 PROGRAM Emargency
- Examples_jn_ST 2 VAR
T Channel | 3 SF_| SF_I ("for SCA®)
ey 5 L5 _ok1: BOOL: {*for SCA )
e - g L5 ok2 BOOL “for SCA”)
erency (PRC) 7 L5 ok WORD: (“for SCA )
Equvalent_Functon PRG) |3 L5 o4 BOOL.
Module_Passivation (PRG) g L5 _emergency_off: BOOL:
- Moduls_Reirtegration (PRG) 19 END_VAR -
Safety_To_Non_Data (PRG) |11 -
Stat_UP_WDT (PRG) 12 VAR_EXTERNAL
| | TwoHandControl (PRG) 13 1S_DIS81_PRO_INP_0_S5:800L: " to make it SCA complaint <)
| Wiring_Test (PRG) 14 15_DIS81_PRO_INP_4_S3-B00L: *to make 8 SCA complaint <)
5 PROFiafe 15 GS emesjency o HOOL: (" to make & SCA complsint )
PLC_PRG (PRG) 16 END_VAR
i sk
El| Ixif2
POUs [Data types] Resources] H
[Collecing bype nfarmabien fram Hbrary ‘s3(5
| Collecting type information from library “syl§
Collecting type information from library “tarl 7
| Collecting type information from library “led®
Callecing type informaticn: Dane. i

Transforming FEDs to ST: Done.
Transforming LDs to ST: Done.

| Analyzing rules regarding jumps: Done.

Transforming jumps to conditionals: Dane,
[ Annotating types: Dane.

[Analyzing rules: Done.

Syatem,_Error 0001: Warringa are disabled
Error O

EED

omm_Error (B 17): Global varisbles used must be declared using VAR_EXTERNAL (DIS81_S).

© ABB Group
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Programacion facil, potente y flexible

(- actvates
har

the function bock *
el mode 1)

0
VA

DisgCode OF (" fest case statement to evshuste th

E

o {* the function block is Aok active *)
IF Activate THEN
DiagCede = init
END_IF;

it (- an activation has been defected b
IF NOT Actwate THEN

= ile:
ELSIF S_Mads1 AND S_Mode2 THEN

DiagCede = SCEmor:
ELSIF Reset AND HOT RirigOocusred THEN
DiagCede :» ResetErer;

the furction blck *)

<z

© ABB Group
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WORD:
100,

ep,_Vert INT:
Zor_Vert DWORD:

Step_Honzont =100,
END_IF

X ionzont_Pixels 1
IF Honzont_Pixel=320 THEN
Harizors_Poe 0,

6022|IF Stap_vert=0 THEN

IF Stap_Horizont=100 AND Axtualle_Zeit>(Ze#_Horizont- Sohritt_Harizont) THEN
Hocizent_Piuel “h 1

Mismo aspecto




PLC de seguridad AC500-S de ABB
Programacion facil, potente y flexible

Funciones trigonométricas,
exponenciales

.~ ci=a’+b? C/‘
A - {
- = a=,c?—(c*cosa)’ a
N o) , |
b

O0D1|PROGRAM PLC_PRG
0o0z[vAR

ooo3 ah.c,alpha : REAL;
OO0 EMND_WAR

£/m)

oaot)a = SART (EXPT(c,2) - EXPTc*C0OSElpha), 200,

Mismo aspecto

© ABB Group
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Programacion facil, potente y flexible

Funmones_ trigonométricas, LD, FBD, ST
exponenciales
000 |PROGRAM PLC_PRG

DODZ[VAR
L —~ c?’=a’+b? 0003 ab,talpha REAL;
A < C DOD4[END_vaR

. j o]
» W a=,/c?—(c*cosa)’ a I <)
& ' a | 0001(a = SART (EXPT(z,2) - EXPT{c*C0OS (alpha), 23);
1 ( )_ 0002,
0003,
OOD|PROGRAM PLC_PRG i
noo2var -
0003  ab.calpha: REAL u ' a
0004|END_WAR ’
= < | Co8
| alpha:
0001[a = SORT (EXPTIc,2) - EXPTIC*COS(alpha), 20 “ :
e e

=0 THEN

Mismo aspecto ADD
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Programacion facil, potente y flexible

Funciones trigonométricas,
exponenciales

: 2 2 2
~ c’=a’+b /‘
A < i C

LD, FBD, ST

D001 |PROGRAM PLC_PRG

0002VAR

0003 ab,calpha: REAL;

0004 EMD_VAR
‘onae]

| H 2 2
4 a=/c?—(c*cosa) a e
= ‘ i a | 0001|a = SART (EXPT(c,2) - EAPTI*COS(alpha), 2));
1 { H 0003
0003
OO0 {PROGRAM PLC_PRG o
—DDDEVAR N EXPT SORT
0003  ab.c.alpha: REAL E I
0004 EMD _WAR :
< | [ *
L L alpha:
oaot)a = SART (EXPT(c,2) - EXPTc*C0OSElpha), 200, . :
e R
SF_EDM
BOOL _ | Activate Ready | BOOL
SAFEBOOL __ | S_OutControl S_EDM Out | SAFEBOOL
SAFEBOOL __| S_EDM1 Error | BOOL
SAFEBOOL __ | S_EDM2 DiagCode | WORD
TIME __| MonitoringTime
SAFEBOOL __ | S_StartReset
BOOL _| Reset
e T RIn)Oc:ul;d THEN
&= < = ResetEitar -
SF_EmergencyStop
BOOL __| Activate Ready | BOOL
= SAFEBOOL __| S_EStopIn S_EStopOut | _ SAFEBOOL
M PEOMAA 20K OO U Sl i TEEN SAFEBOOL __ | S_StartReset Error | BOOL
SAFEBOOL __| S_AutoReset DiagCode | WORD
BOOL - Reset

© ABB Group
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
PS501-SCA — Safety Code Analyzer

~ - Comprobacion que la programacion
Z (seguridad) cumpla con las reglas de
seguridad

KONFORMITATSBESTATIGUNG
LETTER OF CONFIRMATION

= Minimiza los esfuerzos y reduce los
AC500-S y
costes de puesta en marcha y
Hersteller: Priifstelle: m ante n i m i e nto

Menufacturer Testing bodv,

ABB STOTZ-KONTAKT GmbH TOV sUD RAIL GmbH
Rail Automation

= Facil lectura del cédigo de programa

69123 Heidelberg D-80339 Miinchen

T — especialmente en aplicaciones de

AC500-S Safety Code Analysis (weiter SCA genannt) ist ein Programmiertool, das der Verifikation von

sicherhaitsgerichteler Software (erstellt in CoDeSys V2.3, siehe "Programmierhandbuch: Erstellung H 1A H
automatizaciéon complejas
ACS00-§ Safety Code Analysis (SCA) is a Schware Too! for jon of safety-relevant Sofware (developed using CoDeSys V2.3,

508 "Programming Guide: Creation of salety-criented ppicalions with CoDeSys V2.3") up to SIL3 according lo IEC 61508:2010.

2. Version / Versian

SCA Versionen: 1.0x u Certlflcado por TUV

3. Priifgrundlagen / Test bases
Das zertifizierte Programmiertool, nach IEC 61508-4 klassifiziert als "T2" offline Programmiertool, ist
2ur Verifikation von sicherheitsgerichteter Software nach IEC 61508-3 geeignet.
The certfled tool, classified as “T2" offine support tool acoording to IEC 615084, i sutablo for the use to veriy safofy related
software according to [EC 61508-3

4. Zusammenfassung / Summary

Gegen den Einsatz von SCA der Fa. ABB STOTZ KONTAKT GmbH sprechen von Seiten TOV SOD
Rail GMBH, Rail Automation, keine sicherheitstechnischen Bedenken,

oV su:’mwmnu Ra | Automation, has o doubls as to the safety-related issues of the use of SCA,

TOV SUDRail GmbH 08. Marz 2011
Alfred Beer

Dieser Konformitstebestatigung wurde auf Grundlags des Review Report AC 500 Safety Code Analysis Tool erstalit
Diese entheiten das Ergebnis einer einmaligen Untersuchung an dem zur Prifung vorgeiagtan Erzeugns,

This Technical Repart was crested on basis of the TOV Internal Review Repert AC 500S Safety Code Anslysis Teol. Il contains the
result of a unique investigation of the product submitted for examinatien.
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
PS501-SCA — Safety Code Analyzer

=10]x|

E@ ABB Safety Source Code Analysis
Fle Edit Options Sort Help
7 Open @ C\G\SCATEST EXP ~ Il Save report ~ = Print report ~ | 53 53 Copy report ~ | @ Help

= POUs

= Parser Test

- Datatypes (FB)
DeclarationTypes (FB)

- Function1 (FUN)
& Operators (FB)

Rule Test

Trials

-PLC_PRG (PRG)

1
3
4
c
E
7

y = 8810, z = d#2002-07-10, d#2002-07-10, en1 := two)

L [Le

< ]

POUs [Data types] Resuurcesl

)|
Error 0180: Datatypes (H 5): Direct complex type declarations in variable lists are not allowed. i‘l
Error 0180: Datatypes (H 6): Direct complex type declarations in variable lists are not allowed.

Error 0180: Datatypes (H 7): Direct complex type declarations in variable lists are not allowed.
Error 0180: Data : (H 9): Direct complex type declarations invatiable lists are not allowed
Error 0180: Datatypes (H 11): Direct complex type declarations in variable lists are not allowed.

Error 0180: Datatypes (H 12): Direct complex type C‘EEIDeﬁne a TYPE first, then declare your vanable to be of that type.|
Error 0180: Datatypes (H 13): Direct complex type d :J

© ABB Group
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Exportar el proyecto
de seguridad desde
CoDeSys

Importar el proyecto
en la herramienta
Safety Code Analyzer

Analisis del codigo de
la aplicacion de
seguridad, resultado e
indicaciones en la
ventana de resultado



PLC de seguridad AC500-S de ABB
PS501-SCA — Safety Code Analyzer
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
PS501-SCA — Safety Code Analyzer
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PLC de seqguridad AC500-S de ABB
PS501-SCA — Safety Code Analyzer

© ABB Group
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k2 ABB Safety Source Code Analysis - C:\ACS004%. . \SAFETY_DEMO_CASE.EXP

RN|==)

File  Edit  Options  Sort  Help
LfOpen ¢) CACS00Source Code AnalyzertSCA-Test\Exp_Library\MODESWITCH.EXP - H Save repart = (4§ Print repart - | - 4 53 Copy report - | &) Help J
T = POU 12 FUNCTION_ELOCK, ModeSwitch
3 WAR_INFUT
4 Activate: BOOL  :=FALSE: [* activates the function block *]
5 5_Model: BOOL  :=FALSE: [* input channel mode 1)
E 5_ModeZ: BOOL  :=TRUE; [* input chanhel mode 2 %)
7 Feset: BOOL  :=FALSE: [* acknowledge *]
g END_\aR
9
10 WaR OUTPUT
< i}
1
2 FiTrig_ReselCLE = Reset, 3=> Rtiglccured); [* update trigger at the start of the function block body *]
3
4 CASE DiagCode OF[* first case statement to evaluate the transition conditions *)
5
E Idle: [* the function block iz not active ]
7 IF Activate THEM
g DiagCode := Init;
] WD_IF;
10
11 It [* an activation haz been detected by the function block ]
12 IF MOT Activate THEN
13 DiagCode := |dle;
14 ELSIF 5_tModel &ND §_Mode2 THEM
_ 1115 DiagCode := SCEmor; )
ol Daeiplrooioed |Je ELSF e MONDT rustcues Ty
"CAACE00\Source Code Analyzer\SCa-TestEsp_Libran\MODESWITCH.EXP", 189 lines read. i
Parzing: Done.
Compacting parse tree: Done,
Filtering top-level elements: Done.
Collecting type information from library “standard lib'; Done.
Collecting type information from library “iec61131-3 standard i’ Done.
Collecting type information: Done.
Transforming FED= ta ST: Done.
Tranzforming LDz to 5T: Done.
Analyzing rules regarding jumps: Done.
Transforming jumps to conditionals: Done.
Annotating types: Done.
Analyzing rlez: Done,
Summary
0 ermorfs), 0 warmingls). 0 manual item(z].
Duratior: 0.7 sec; size: 163 LOC
3 | (2]

» Realizar los cambios
indicados por la
herramienta SCA en
CoDeSys

- Repetir esta
operacion hasta que
no se encuentre
ningun error en el
codigo




PLC de seguridad AC500-S de ABB
Resumen...

= Nuevo PLC de seguridad
AC500-S

- Gama AC500-S certificada por
TUV hasta SIL3 (IEC62061) y
PL e (1ISO13849)

- Configuracion y programacion
mediante las mismas
herramientas

= Modulos de E/S de seguridad
para expansion y
descentralizada mediante
PROFINET.

- Programacion estandar y
potente.

- Herramienta “Safety Code
Analyzer”

o
o8
o
E )
'E)
oM
oA
oM

[TXXIIIIT]
- ..
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PLC de seguridad AC500-S de ABB
Resumen...

= Nuevo PLC de seguridad
AC500-S

- Gama AC500-S certificada por
TUV hasta SIL3 (IEC62061) y
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herramientas
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o
o8
o
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'E)
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Descripcidn y ventajas




Funciones de seguridad integradas
STO: Safe Torque Off

11 de noviembre de 2014 | Slide 115

ACS355
ACS850 ]
ACQ810
ACSM1
ACS800

Control unit (CU)

ACS880
MicroFlexE150
MicroFlexE180

Power unit (PU)




Funciones de seguridad integradas
STO: Safe Torgque Off

BBBBBBBBB
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Modulo adicional de seguridad
FSO-12: Para una seguridad avanzada

|
s Mel

=
=
=
=
=

© ABB Group
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Funciones de seguridad soportadas (EN 61800-5-2)

A

Peticion i.; ::lf_" LSS Activacion
: t

1
0

[n| A

STO — Safe Torque Off
qu Speedo _\ Paro por eje

SSE - Safe Stop Emergency, cat. O time t libre

In|

SS1-Sate Stop 1 W Paro por rampa + STO

SSE — Safe Stop Emergency, cat. 1 0 ]

|n| A
- _@I—EF‘E Monitorizacién de
SLS — Safely-Limited Speed § velocidad

©AB
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Funciones de seguridad soportadas (EN

WL LLL LS 2L

SMS - Safe Maximum Speed

SBC - Safe Brake Control ouputs On L

feedback

61800-5-2)

Monitorizacion
permanente

MODULO FSO-12 RELE DE FRENO

@@@@@
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Funciones de seguridad soportadas (EN

WL LLL LS 2L

SMS - Safe Maximum Speed

SBC - Safe Brake Control ouputs On L

feedback

61800-5-2)

Monitorizacion
permanente

MODULO FSO-12 RELE DE FRENO

@@@@@
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Funciones de seguridad soportadas (EN

WL LLL LS 2L

SMS - Safe Maximum Speed

SBC - Safe Brake Control ouputs On L

feedback

61800-5-2)

Monitorizacion
permanente

MODULO FSO-12 RELE DE FRENO

@@@@@
11 de noviembre de 2014 | Slide 121

FRENO MECANICO



FSO-12: Para una seguridad avanzada
Conexiones

Salida STO al convertidor Conexion de alimentacion

Conexion de datos al E—)

convertidor

X411 4| S 214508 X112 2]t |rOvER

| FS0-11 ABB

*
g
X Salety functions module

® POWER

® RUN

® STATUS/FAULT
® STO

LEDs de estado d @===  Punto de montaje

LEDs estado entradas/salidas

Entradas seguras (4 / 8 pcs)
Salidas seguras (3 / 6 pcs)
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

Start

BBBBBBBBB
11 de novieml



FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

0. Convertidor en marcha

Start

\ ACS880
—— control unit
FSO_
§ B RUN
7]
i

W



FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

1. Se pulsa la seta de emergencia — Peticion de funcion de seguridad al FSO

Start

[ |
Stop request
N ACS880
__.‘ { } control unit
. FSO L
E E-StOp ﬁ ;
° : —
é’_ § RUN
n E
| ﬁ:ﬂ STO
i N
Reset .
@ Time (
BBBBBBBB “ l. l.
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

2. Peticion de funcion segura al drive / empieza la monitorizacion

Start

||
N ACS880
__.. control unit
FSO (2)
| —>
ge] : —
3 E RUN
=3 |
@ ﬁ:ﬂ STO
BBBBBBBB ‘l l. l.



FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

3. Deceleracion y monitorizacién de rampa

§ ACS880
________ — St S control unit
E-Stop

ﬁ
ﬁ
RAMP STOP
Reset .

j Zero speed limit @
© ABB Group
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Speed




FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

4. Se llega a la velocidad cero / activacion STO

Start
| |
z ; ACS880
el : . control unit
é FSO|_
s e -
@ i § STOP
g =
4)=3f|st0
—— Zero speed limit
5 Time @
BBBBBBBB “ l. l.
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

5. Estado seguro/ STO activado

Start
T
ACS880
— control unit

E-Stop

Speed

@&\\\\\

STOP

|
. i
Time
© ABB Group
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FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

6. Restablecimiento Seta / Reset / desactivacion STO

; ACS880
_____________________________________ control unit

STOP

‘J L’D =
:.% Reset

Time @

Speed




FSO-12: Para una seguridad avanzada
Ciclo de funcionamiento - ejemplo: SS1

7.

Marcha — Vuelta al funcionamiento normal

ACS880
control unit

START / RUN

Speed

E-Stop

— 1l

Reset




FSDT-01: functional safety design tool
Herramienta de software

B )

W

© ABB Group
11 de noviembre de 2014 | Slide 132

[ Be oow b

[feomeea ] |
Dafna project Cenerte
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Cyrrent FL'3 '——-— 1'11
| Swp 1
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# 1.1.0.0 E-siop buton
4 Cranrel *
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g
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e St | PLa |
H ‘ -’
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=
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FSDT-01: functional safety design tool
Herramienta de Software

B )

W
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Tecnologia Industrial Aplicaciones Motion
Agenda

= Aplicaciones Motion

- Necesidades principales en aplicaciones motion
- Motores

= Arquitecturas y soluciones motion ABB

- Seqguridad

= Automation builder

© ABB Group
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Automation Builder
¢Interesado en Ingenieria Productiva?

e 488 2 Setup V1.0 Build 1150 Beta -

> N |
Automation Builder ABB

Engineering Productivity

=
32 ABE Automation Builder Setup VL0 Build 1150 Beta - Selection Page. == e
Automation Builder Abn

Engineering Productivity

Select iype ofinstallzion Sctware Packege Descripgon

i

This software package contains the following main components
andfeatures:

~  AC Drive IEC programming plugin V3.5

|1 e lEC programming tool of ABB ACSB50 dimves
me

« programming drive in CODESYS V3 environment
o create adilve parameters and events fn Grve user interface
+ downioad, manitor and debug targe! over ABB Drives inols communication

Mofice: Requires installafion of Drive composer pro 1.21 or laters

<Previous insizl Cancel

Una instalacion muy simple
- Software suite

Instale

= Justo lo que necesite



Automation Builder
¢Interesado en Ingenieria Productiva?

e — c Configuracion muy facil

= [fT) Machine 1PLC (ACS00 PMS64-ETH)

E— - Componentes para maquinaria
£ IOO_BEIUC: [;’I;b:z:: 10: 8DI+6D0+2A14+1A0) q u e i n C I uye n :

£ Interfaces {Interfaces)
+ a Eth (Ethernet)
+ @ Machine2HMI (CP&00 Control Panel) u P LC
+ @ Machine2PLC (AC500 PM591-ETH)
=) Machine3PLC (AC500 PMS83-ETH) . .
B acon. - Convertidor de frecuencia
CPU (CPU parameters)
10 (1f0-Bus)

" o s s - Seguridad

B ﬂ Comms {Communication modules)
+ ] Machine4Drive (ACSB80_AINF_ZCU11_M_V3_5)
= [{]) MachineSPLC (AC500 PMS83-ETH) " R O bOt
=0 acsoo_2
CPU (CPU parameters) H M I
{7 10_Bus (1/0-Bus) "
Mod_0_0 (AI523)
T Mod_0_1 (AI581-5) .
- Motion
Mod_0_3 (CD522)
7E| Mod_0_4 (DX581-5) E / S
Mod_0_5 (DI581-5) " rem OtaS
£ Interfaces (Interfaces)
= @ Communication_modules (Communication modules)
3 E Onboard_Ethernet (Onboard Ethernet)
4. ﬁ@ AC500_SM560_S (ACS00 SM560-5)
# €] ©M573_PNIO (CM573-PNIO)
£ Slot3 (Dummy module)
£ Slot4 (Dummy module)
£ @ Machine6Safety (Programmable Safety Controller)
# ) Machine7PLC_C (AC500 PMS91-ETH)

+-(T]) Machine8PLC_RabotCell (AC500 PM330-ETH)
@ RobotStation

= Productos de terceros




Automation Builder
¢Interesado en Ingenieria Productiva?

Drive Manager

- Programe y almacene la
configuracion del drive en el
proyecto

- Modifique y compare
parametros del Convertidor de
frecuencia

= Monitorice y analice datos del
drive




Automation Builder

¢Interesado en Ingenieria Productiva?

=[]l MachineSPLC {(AC500 PM583-ETH)
Bl acsoo_2
CPU {CPU parameters)
= 10_Bus (I/0-Bus)
Mod_0_0 (AI523)
Mod_0_1 (AI581-5)
Mod_0_2 (AD523)
Mod_0_3 (CD522)
Mod_0_4 (DX581-5)
Mod_0_5 (DI581-5)
+ Interfaces (Interfaces)
= @ Communication_modules {Communication modules)
+ E Onboard_Ethernet {Onboard Ethernet)
=-Ef] ACS500_SMS50_S (AC500 SM560-5)
21 acsoo_s_2
=-£f] CM57I_PNIO (CM573-PNIC)
=-f] cM579_Master (CM579-PNIC-Master)
=¥ mod1_o (CI502-PNIO (v3))
Mod1_1 (CI502-10 (v3))
Mod1_2 (AI581-5)
Mod1_3 (DI581-5)
Mod1_4 (D1524)

Necesita simplicidad en:-
= Conectividad entre equipos
= Blogques de control comunes

= Datos en comun



Automation Builder
Configuracion y programacion del PLC

Familia de productos AC500
- Escalable

= Una sola herramienta de
programacion

= Seguridad integrada




Automation Builder
Integracion de convertidores de frecuencia

FB_Contral

TRUE-EN

1At 3TART
-{3TOP_EMCY_COAST
-{STOP_EMCY_RAMP
-{3TOP_COAST
#ResethlamsqRESET
-EXT_CTRL_LOC
Statusiiord_D1 8w/

ACS_DRIVES_CTRL_STANDARD_GEN

DOMNE

ERR

ERMO

READY
OPERATING|
TRIPPED]

ALARM
EXT_RUN_ENABLE
LOCAL_CTRL
EXT_CTRL_LOC_ACT
O

—¥Ready
—xRunning

—Controard_D1

Facil integracion de
convertidores de frecuencia

= Bloques de funcion preparados
- Drive manager integrado

= Monitorizacion del drive



Automation Builder
Programacion de drives industriales

Drive industrial ACS880

- Programacion de la apliacion en
CODESYS

= Solucién de control muy
competitiva en coste

- Escalable con la familia de PLCs
AC500

F

o

CODESYS




Automation Builder
Motion Control

PLCopen|

Motion control
_Imotion

control = MicroFlex €150, ganador del premio
de mejor producto 2013

- Motion basado en PLCopen

= Control Centralizado o
descentralizado

ENGINEERS'
CHOICE
AWARDS

WINNER

MIWEY




Automation Builder

Integracion de aplicaciones Motion

Automation Builder

Ethernet or
Modbus RTU,
HCP-protocol

CANopen,
DS401 protocol

© ABB Group
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Ethernet or
Modbus RTU,

AC500

EtherCat



http://wpcore.mctips.s3.amazonaws.com/wp-content/uploads/2012/02/ABB-MicroFlex-e150-Ethernet-servo-drive-series.jpg
http://wpcore.mctips.s3.amazonaws.com/wp-content/uploads/2012/02/ABB-MicroFlex-e150-Ethernet-servo-drive-series.jpg
http://wpcore.mctips.s3.amazonaws.com/wp-content/uploads/2012/02/ABB-MicroFlex-e150-Ethernet-servo-drive-series.jpg
http://wpcore.mctips.s3.amazonaws.com/wp-content/uploads/2012/02/ABB-MicroFlex-e150-Ethernet-servo-drive-series.jpg

Ingenieria en Seguridad

Automation Builder
PLC de Seguridad

PROFINET
= Integracion muy sencilla

= Texto estructurado, trigonometria
= Modulos remotos de seguridad via

LS 335441

|y ...y
599999595

SRS EES Y
0996660 e

W ...
9909680

L mEmmm -

L3555 554
33063360
B
3999939
-

39939999

- .

9995008



Automation Builder
Programacion en C

£ MyPalletSolution.project” - Control Builder Plus

File E:Iit View Eroject Tools ﬂindowmﬂelpﬁ ProgramaCIOn del PLC en C
BEFEIS & BB EX M0 . .
— - - Lenguaje de programacion de
=5 MyPalletSaistion (=]~

- 9 MachineContrler (C500 53227 alto nivel para célculos

= @1] MachineControlCode

- Camp complejos

-mg;ib;::w — = Migracion de codigo existente

| mﬁml:nou (c-FB) en C
3 batarye (STRUCT) - Se compila como bloque de

& pou (cFB) =
- i) e funcion

@1¢ DataType (STRUCT)
& pou (CF8)
* m Interpolate
+ i) 100
+-ffl] Looging
= m Main
* m Motion
e m Queue
+ m RunMode
* m Servo N
= m Supervision
CPIJ_parameters (CPU parameters)
Machinel0 {I/0-Bus)
= Machinelnterfaces {Interfaces)
£ [ Diagnose (COM1 - Online Access)
£ ] Modem (COM2 - Online Access)
£ AUX (FBP - Online Access)
= ﬁ MachineCOMM (Communication modules)
B E FactoryMetwork (Onboard Ethernet) -
] Il p

m




Automation Builder
Interface para los robots

Interface con los robots de forma

muy sencilla
b = Interface en PROFINET
AS - Sincronizacion Automatizada
Q de variables entre PLC y Robot
\'d
%c
-’




Automation Builder
¢, Qué es el Automation Builder?

Servicios avanzados

Paquetes y Soluciones

Entorno de desarrollo comun

Motion Robots 3" party
Control enes=s= || products

Open Connectivity and Communication modbu m PI. ' B
CANopen | v

PROFIBUS » PROFINET OWERLIN




Power and productivity “ I. I.
for a better world™ " I. I.




